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The invention concerns a motor vehicle near range sensor with an all around view, comprising a number 
of individual radars (2, 2') and a control unit (3, 3') for controlling the individual radars (2, 2'), wherein the 
individual radars (2, 2') are designed to operate in either a sensory mode or a communication mode, and 
wherein the control unit (3, 3') is designed to switch at least one individual radar (2, 2') into the 
communication mode as soon as a contact vehicle (1,1') enters the range of the motor vehicle near range 
radar. Beyond this, it concerns a process for operating a motor vehicle near range radar with an all 
around view, comprising a number of individual radars (2, 2') and a control unit (3, 3') for controlling the 
individual radars (2, 2'), which process includes the following steps: operating the individual radars (2, 2'in 
a sensing mode as long as no contact vehicle (1,1') enters the range of the motor vehicle near range 
radar; and switching at least one individual radar (1 , V) into a communication mode as soon as a contact 
vehicle (1 , V) enters the range of the motor vehicle near range radar. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ KFZ-Nahbereichsradar mit erweiterter Funktionalitat sowie Verfahren zum Betreiben eines 
KFZ-Nahbereichsradars mit erweiterter Funktionalitat 

® Die Erfindung beschreibt einen KFZ-Nahbereichsradar 
mit einer Rundumsicht mit einer Vielzahl an Einzelradare 
(2, 2') und einer Steuereinheit (3, 3') zur Steuerung der 
Einzelradare (2, 2'), wobei die Einzelradare (2, 2 % ) ausge- 
bildet sind, in einem Abtastmodus bzw. in einem Kommu- 
nikationsmodus betrieben zu warden, und wobei die 
Steuereinheit (3, 3') ausgebildet ist, urn mindestens einen 
Einzel radar (2, 2') in den Kommunikationsmoduszu schal- 
ten, sobald ein Fahrzeug (1, V) in Reichweite des KFZ- 
Nahbereichsradars eintritt. Daruber hinaus wird ein Ver- 
fahren zum Betreiben eines KFZ-Nahbereichsradars mit 
einer Rundumsicht mit einer Vielzahl von Einzelradaren 
(2, 2') und einer Steuereinheit (3 f 3') zur Steuerung der 
Einzelradare [2, 2') beschrieben, das folgende Schritte 
» umfasst: das Betreiben der Einzelradare [2, 2') in einem 

C Abtastmodus, solange kein Fahrzeug {1, V) in Reichweite 
des KFZ-Nahbereichsradars eintritt; und das Umschalten 
von mindestens einem Einzelradar (1, V) in den Kommu- 
nikationsmodus, sobald ein Fahrzeug (1, V) in Reichweite 
des KFZ-Nahbereichsradars eintritt. 
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Beschreibung 



[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen KFZ- 
Nahbereichsradar mit erweiterter Funktionalitat sowie ein 
Verfahren zum Betreiben eines KFZ-Nahbereichsradars mit 
einer erweiterten Funktionalitat. 

[0002] Aus dem Stand der Technik gemaB der US-A- 
5 835 203 ist ein KFZ-Laserradarsystem bekannt, das aus- 
gebildet ist, sowohl Abstandsmessungen als auch die Kom- 
munikation zwischen zwei Fahrzeugen mit einer einzigen 
Laserdiode durchzufuhren. Das bekannte Laserradarsystem 
ist vor allem fur die Kommunikation und Abstandsmessun- 
gen fiir die Vorder- und Ruckseite eines Fahrzeugs ausgebil- 
det. 

[0003] GemaB der US-A-5 835 203 wird in einer darin be- 
schriebenen Ausfuhrungsform ein vor einem Sendeab- 
schnitt erzeugter Lichtstrahl an der Vorderseite eines Fahr- 
zeugs ausgestrahlt. Der selbe Lichtsu*ahl des Sendeab- 
schnitts wird uber eine Weiche an die Ruckseite des Fahr- 
zeugs zugefuhrt. Eine Steuereinheit betreibt den Sendeab- 
schnitt abwechselnd in einen Abstandsmessmodus, in dem 
die Entfernung zum nach- oder vorfahrenden Fahrzeug be- 
rechnet wird, und einen Kommunikationsmodus, in dem die 
Information zwischen den Fahrzeugen ausgetauscht werden 
kann. Die Abstandsmessung in der US-A-5 835 203 erfolgt 
anhand der Erfassung der zeitlichen Differenz zwischen ei- 
nem gesendeten Referenzsignal und derReflektierten dieses 
Signals. Folglich ergibt sich die Dauer des Abstandsmess- 
modus aus dem maximal zu erfassenden Abstand zum vor- 
bzw. nachfahrenden Fahrzeug. AhschlieBend wird die er- 
fasste zeitliche Differenz in einem Speicher gespeichert und 
gemittelt, um den Mittelwert des Abstands dem Fahrer uber 
ein geeignetes Display anzuzeigen. 
[0004] Aus der US-A-5 249 027 ist ein System zur Mes- 
sung von Zwischenfahrzeugabstanden bekannt, bei dem IR- 
Sensoren im vorderen Bereich eines Fahrzeugs angebracht 
sind, Im hinteren Bereich des Fahrzeugs werden entspre- 
chende ER-Sender bereitgestellt. Die IR-Sender arbeiten mit 
einer Wellenlange von z. B. 1 um und werden zeitweilig 
moduliert, um einen Binarcode zu erzeugen, der zu einem 
besseren Signal/Rausch-Verhaltnis, zur Echounterdriickung 
und zu einer besseren Reichweite fuhrt. Eine Steuereinheit 
stellt die Synchronisierung zwischen Sendern und Sensoren 
bereit. Somit gestattet die bekannte Anordnung der US-A- 
5 249 027 eine Abstandsmessung zwischen den Fahrzeugen 
im IR-Bereich dar. 

[0005] Die US-A-6 151 539 beschreibt eine Vorrichtung 
und ein Verfahren zur autonomen Steuerung eines Fahr- 
zeugs. Die bekannte Vorrichtung umfasst einen an der Vor- 
derseite eines Fahrzeugs angebrachten Radarsensor, zur Be- 
stimmung der Anzahl der Objekte, die vor dem Fahrzeug 
befindlich sind, deren Abstand zum Fahrzeug, und deren re- 
lativer Geschwindigkeit. Zusatzlich werden zwei Laserscan- 
ner- Sensoren an den vorderen Ecken und ein Laserscanner- 
Sensor an der Ruckseite des Fahrzeugs bereitgestellt. Die 
Abtastung der Umgebung des Fahrzeugs kann von weiteren 
am Fahrzeugdach vorgesehenen Sensoren verbessert wer- 
den. Die ganze Sensorik der US-A-6 151 539 ist jedoch nur 
darauf gerichtet die Abstande zu und die Ortung von Objek- 
ten in der Nahe des Fahrzeugs zu bestimmen bzw. zu erfas- 
sen. 

[0006] Daher besteht eine Aufgabe der vorliegenden Er- 
findung in der Bereitstellung eines KFZ-Nahbereichsradars 
mit erweiterter Funktionalitat sowie eines Verfahrens zum 
Betreiben eines KFZ-Nahbereichsradars mit erweiterter 
Funktionalitat, der bei gleichzeitiger Rundumsicht eine effi- 
ziente Kommunikation zwischen den Fahrzeugen gestattet. 
[0007] Im Rahmen der obigen Aufgabe besteht eine be- 



sondere Aufgabe der vorliegenden Erfindung in der Bereit- 
stellung eines KFZ-Nahbereichsradars mit erweiterter 
Funktionalitat sowie eines Verfahrens zum Betreiben eines 
KFZ-Nahbereichsradars mit erweiterter Funktionalitat, wo- 
5 bei die Kommunikation insbesondere zwischen kooperie- 
renden Fahrzeugen stattfindet. 

[0008] Eine weitere Aufgabe im Rahmen der obigen Auf- 
gabe besteht in der Schaffung eines KFZrNahbereichsra- 
dars, der im Rahmen von Adhoc-Netzwerken einsetzbar ist. 
10 Alternativ dazu besteht eine Aufgabe in der Bereitstellung 
eines Nachbereichsradars, der in einem zellularcn Funknetz- 
werk einsetzbar ist. 

[0009] Diese sowie weitere der nachstehenden Beschrei- 
bung und der einzigen Figur der Erfindung zu entnehmen- 
15 den Aufgaben werden von einem KFZ-Nahbereichsradar 
mit erweiterter Funktionalitat sowie von einem Verfahren 
zum Betreiben eines KFZ-Nahbereichsradars mit erweiter- 
ter Funktionalitat gemaB den anliegenden Anspriichen er- 
fullt. 

20 [0010] Dabei zeigt die einzige Figur der vorliegenden Er- 
findung eine Draufsicht einer StraBe A, auf der zwei mit 
dem erfindungsgemaBen KFZ-Nahbereichsradar ausgestat- 
teten Fahrzeuge befindlich sind. 

[0011] Das erste mit Bezugszeichen 1 bezeichnete Fahr- 
25 zeug ist mit einer Vielzahl von Einzelradaren 2 ausgestattet, 
die derart angeordnet sind, dass sie eine gute Rundumsicht 
gestatten. Die Einzelradare 2 sind zur Ortung und Verfol- 
gung von Objekten in unmittelbarer Nahe des Fahrzeugs 1 
ausgebildet. Die Anzahl und Anordnung der Einzelradare 2 
30 ist, wie dem Fachmann auf dem Gebiet wohl bekannt, von 
der Richtwirkung und dem Abtastbereich bzw. Abtastwin- 
kel eines jeden Einzelradars 2 abhangig. Anordnungen, wie 
im Zusammenhang mit dem Fahrzeug 1' gezeigt, sind auch 
denkbar. 

35 [0012] Daruber hinaus konnen Einzelradare auf dem Dach 
des Fahrzeugs 1 oder 1' oder in Hone der StoBstange oder ei- 
ner seitlichen Zierleiste angeordnet werden. Dies trifFt so- 
wohl fiir den seitlichen als auch den vorderen bzw. hinteren 
Bereich des Fahrzeugs zu. Die wesentliche im Rahmen der 

40 vorliegenden Erfindung zu beachtende Bedingung fiir die 
Anordnung der Einzelradare ist, wie bereits erwahnt, die 
gute Rundumsicht. Niitzliche Anordnungen zur Rundum- 
sicht werden in der US-A-6 151 539 beschrieben, deren In- 
halt hiermit durch die Bezugnahme inhaltlich eingeschlos- 

45 sen wird. 

[0013] Die jeweiligen Fahrzeuge 1 und 1' sind mit einer 
Steuereinheit 3 bzw. 3' ausgestattet, die die Steuerung der 
Einzelradare 2 bzw. 2' uber entsprechende Kabel oder Glas- 
fasern 5 bzw. 5' ubemimmt. Auch ist der Einsatz eines 

50 WLANs (z. B. eines Funknetzes nach IEEE 802.11) zur Ver- 
bindung der Einzelradare und der Steuereinheit denkbar. 
[0014] Die Einzelradare konnen analog zur US-A- 
5 835 203 als LEDs ausgebildet werden mit einem ahnli- 
chen Abtast- und Kommunikationsmodus. Der Inhalt US-A- 

55 5 835 203 wird ebenfalls hiermit durch die Bezugnahme in- 
haltlich eingeschlossen. 

[0015] Zur Kommunikation zwischen den kooperierenden 
Fahrzeugen 1 und 1' wird uber einen in Richtung des Part- 
ners liegenden Einzelradar die Kommunikation aufgebaut. 

60 Diese erfolgt erfindungsgemaB auf Protokollebene. 

[0016] Nach einem besonderen Aspekt der vorliegenden 
Erfindung werden die Einzelradare 2 bzw. 2* von den jewei- 
ligen Steuereinheiten 3 und 3' im Abtastmodus betrieben so- 
lange sich kein Fahrzeug in jeweiliger Reichweite befindet. 

65 Die Reichweite ist bei typischen Fahrzeuganwendungen 
beispielsweise nicht groBer als 500 m, so dass die Sendelei- 
stung der Einzelradare relativ beschrankt ist. 
[0017] Sobald die gegenseitige Erfassung der Fahrzeuge 
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erfolgt ist, wird der in Richtung des Partners befindliche 
Einzelradar durch seine Steuereinheit vom Abtastmodus in 
den Kommunikalionsmodus geschaltet und die Kommuni- 
kation wird auf Protokollebene aufgebaut. Durch die hierbei 
notwendige Synchronisation der kooperierenden Partner bei 5 
zustandegekornmener Kommunikation bleibt weiterhin die 
Abtastfunktion des Nahbereichsradars weitestgehend erhal- 
ten. Nach beenden der Kommunikation wird der beteiligte 
Einzelradar wiederum in den Abtastmodus zuruckgeschal- 
tet. Dadurch wird erfindungsgemafi eine erhohte Datenrate io 
bei gesteigerter Reich weite und Flexibility der Kommuni- 
kation bei minimaler Beeintrachtigung der Abtasteigen- 
schaften des Nahbereichsradars erzielt. 
[0018] Der erfindungsgemaBe KFZ-Nahbereichsradar 
kann auch in Verbindung mit am StraBenrand befindlichen is 
Einzelradaren 4 eingesetzt werden, wobei die Wirkungs- 
weise und Steuerung analog zu den vorstehend beschriebe- 
nen am Fahrzeug befindlichen Einzelradaren erfolgt 
[0019] Der erfindungsgemaBe KFZ-Nahbereichsradar 
kann im Rahmen von Interfahrzeug-Funkkommunikations- 20 
netzen (TFFK-Netze) zur direkten Kommunikation zwi- 
schcn Fahrzeugen eingesetzt werden, die durch sogenannte 
Adhoc-Funknetze (n > 2 Teilnehmer) realisiert werden. Die 
Adhoc-Funknetze sind derart aufgebaut, dass in Fahrzeugen 
installierte Funksysteme ohne sonstige Infrastruktur durch 25 
z. B. Abtastsysteme, Sensoren oder dgl. direkt miteinander 
kommunizieren konnen. Hierdurch unterscheiden sich die 
Adhoc-Funknetze von den zellularen Funknetzen, bei denen 
jeder Kommunikationsvorgang durch eine zentrale Basissta- 
tion gesteuert wird und uber diese Basisstation erfolgt. 30 
IFFK-Netze konnen auch fest installierte Funkstationen mit 
einschlieBen. Diese sind im Unterschied zu den zellularen 
Netzen jedoch funktionell den auf den Fahrzeugen instal- 
lierten Funksystemen gleichzusetzen und fiir den Betrieb 
des Adhoc-Funknetzes nicht Voraussetzung. EFFK-Netze 35 
werden Ublicherweise in lizenzfreien Funkfrequenzen be- 
trieben. Die Funkubertragung ist somit kostenfrei. Daher 
eignen sich die IFFK-Netze insbesondere fur den Austausch 
von lokal relevanten Daten im Umfeld des Fahrzeuges. 
[0020] Heutige kommerzielle Adhoc-Funknetze werden 40 
durch die Standards ETSI HIPERLAN Typ 1, IEEE 802.11 
und Bluetooth beschrieben. Neuere Arbeiten lassen eine Ad- 
aption der bekannten Verfahren im Bereich der Adhoc- 
Funknetze fur den Einsatz in IFFK-Netzen erwarten. 
[0021] Besonders bevorzugt ist der Einsatz des erfin- 45 
dungsgemaBen KFZ-Nahbereichsradars und Verfahrens in 
einem Adhoc-Funknetz zur selektiven Kommunikation wie 
in der ebenfalls anhangigen Patentanmeldung 
DE 101 31 839 der vorliegenden Anmelderin mit der Be- 
zeichnung "mterfahrzeug-Kommunikauons verfahren" be- 50 
schrieben. Der Inhalt dieser Anmeldung wird hiermit durch 
die Bezugnahme inhaltlich eingeschlossen. 
[0022] Eine weitere gegenwartig bevorzugte Anwendung 
des erfindungsgemaBen KFZ-Nahbereichsradars und Ver- 
fahrens besteht im Rahmen eines zellularen mobilen Kom- 55 
munikationssystems und -verfahrens, das in der Patentan- 
meldung DE 10 13 7138 der vorliegenden Anmelderin mit 
der Bezeichnung "Mobiles Kommunikationssystem und - 
verfahren" beschrieben wurde. Der Inhalt dieser Anmeldung 
wird hiermit ebenfalls durch die Bezugnahme inhaltlich ein- 60 
geschlossen. 

[0023] Obwohl der erfindungsgemaBe Nahbereichsradar 
bzw. das Verfahren in Verbindung mit KFZ-Anwendungen 
beschrieben wurde, ist es denkbar, die Grundsatze derErfin- 
dung im Verbindung mit anderen Fahrzeugen wie z. B. Luft- 65 
oder Wasserfahrzeugen einzusetzen. Dariiber hinaus konnen 
Anderungen vorgenommen werden konnen, ohne sich vom 
Schutzumfang der Erfindung, wie in den anliegenden An- 
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spriichen definiert, zu iosen. 

[0024] Wenn Merkmale in den Anspriichen mit Bezugs- 
zeichen versehen sind, so sind diese Bezugszeichen ledig- 
lich zum besseren Verstandnis der Anspriiche vorhanden. 
Dementsprechend stellen solche Bezugszeichen keine Ein- 
schrankungen des Schutzumfangs solcher Merkmale dar, 
die nur exemplarisch durch solche Bezugszeichen bezeich- 
net sind. 

Patentanspruche 

1. KFZ-Nahbereichsradar mit einer Rundumsicht mit 
einer Vielzahl an Einzelradare (2, 2') und einer Steuer- 
einheit (3, 3') zur Steuerung der Einzelradare (2, 2'), 
wobei die Einzelradare (2, 2') ausgebildet sind, in ei- 
nem Abtastmodus bzw. in einem Kommunikationsmo- 
dus betrieben zu werden, und wobei die Steuereinheit 
(3, J) ausgebildet ist, urn mindestens einen Einzelradar 
(2, 2') in den Kommunikationsmodus zu schalten, so- 
bald ein Fahrzeug (1, V) in Reichweite des KFZrNah- 
bereichsradars eintritt. 

2. KFZ-Nahbereichsradar gemaB Anspruch 1, wobei 
die Steuereinheit (3, 3') ausgebildet ist, die Einzelra- 
dare (2, 2') so lange im Abtastmodus zu belreiben bis 
ein Fahrzeug (1, 1') in Reichweite des KFZ-Nahbe- 
reichsradars eintritt, wobei das Umschalten in den 
Kommunikationsmodus nur solange erfolgt, bis Fahr- 
zeug (1, 1') in Reichweite des KFZ-Nahbereichsradars 
befindlich ist. 

3. KFZ-Nahbereichsradar gemaB Anspruch 1 oder 2, 
wobei die Steuereinheit (3, 3') ausgebildet ist, den dem 
in Reichweite des KFZ-Nahbereichsradars eintreten- 
den Fahrzeug (1, 1*) am nachsten liegenden Einzelradar 
(1, 1') in den Kommunikationsmodus zu schalten. 

4. KFZ-Nahbereichsradar gemaB einem oder mehre- 
ren der Anspriiche 1 bis 3, wobei der Einzelradare (1, 
1') und die Steuereinheit (3, 3') ausgebildet sind, die 
Kommunikation im Kommunikationsmodus auf der 
Protokollebene aufzubauen. 

5. KFZ-Nahbereichsradar gemaB einem oder mehre- 
ren der Anspriiche 1 bis 4, der weiterhin einen oder 
mehrere am StraBenrand befindliche feste Einzelradare 
(4) umfasst, die ebenfalls in den Kommunikationsmo- 
dus umgeschaltet werden, sobald ein Fahrzeug (1,1') in 
Reichweite eines festen Einzelradars (1) eintritt. 

6. Adhoc-Netzwerk, das den KFZ-Nahbereichsradar 
gemaB einem oder mehreren der Anspriiche 1 bis 5 um- 
fasst. 

7. Zellulares Netzwerk, das den KFZ-Nahbereichsra- 
dar gemaB einem oder mehreren der Anspriiche 1 bis 5 
umfasst. 

8. Verfahren zum betreiben eines KFZ-Nahbereichsra- 
dars mit einer Rundumsicht mit einer Vielzahl von Ein- 
zelradaren (2, 2') und einer Steuereinheit (3, S) zur 
Steuerung der Einzelradare (2, 2'), das folgende 
Schritte umfasst: 

das Betreiben der Einzelradare (2, 2') in einem Abtast- 
modus so lange kein Fahrzeug (1, 1') in Reichweite des 
KFZ-Nahbereichsradars eintritt; und 
das Umschalten von mindestens einem Einzelradar (1, 
1') in den Kommunikationsmodus sobald ein Fahrzeug 
(1, 1') in Reichweite des KFZ-Nahbereichsradars ein- 
tritt. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, wobei das Umschalten 
des mindestens einen Einzelradars (1, 1') in den Kom- 
munikationsmodus nur solange erfolgt, bis Fahrzeug 
(1, 1') in Reichweite des KFZ-Nahbereichsradars be- 
findlich ist, und wobei nach Austreten des Fahrzeugs 
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(1, 1') aus der Reich weite des KFZ-Nahbereichsradars 
der mindestens eine Einzelradar (1, V) in den Abtast- 
modus betrieben wird. 

10. Verfahien nach Anspruch 8 oder 9, wobei der dem 
in Reichweite des KFZ-Nahbereichsradars eintreten- 
den Fahrzeug (1, 10 am nachsten liegenden Einzelradar 
(1, 1') in den Kommunikationsmodus umgeschaltet 
wird. 

11. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspru- 
che 8-10, wobei die Kommunikation im Kommunika- 
tionsmodus auf der Protokollebene aufgebaut wird. 

12. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 8-10, wobei der KFZ-Nahbereichsradar weiterhin 
einen oder mehreren am StraBenrand befindliche feste 
Einzelradare (4) umfasst, die ebenfalls in den Kommu- 
nikationsmodus umgeschaltet werden, sobald ein Fahr- 
zeug (1, 1') in Reichweite eines festen Einzelradars (1) 
eintritt. 



Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 20 



25 



30 



35 



40 



45 



50 



55 



10 



65 



J 



- Leerseite - 



ZEICHNUNGEN SEITE 1 



Nummer: 
Int. CI. 7 : 

Offenlegungstag: 



DE10158 719A1 
G01S 13/93 

3. Juli 2003 




en 




103 270/67 



